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aufbaubcwcgungcn untcr dcnn Einflufc von am Schwer 
punkt angreifenden Querkraften reduziert. Fur das Verfah- 
ren wird fur jede Fahrzeugachse ein zweigeteilter Stabili- 
sator benotigt, in dem ein hydraulisches Stellglied inte- 
griert ist, das die beiden Stabilisatorhalften gegenein- 
ander tordieren kann. Das in den Stabilisator eingeleitete 
Drehmoment wird uber die Stabilisatorschenkel an den 
jeweiligen Radtragern ubertragen. Mit diesem Drehmo- 
ment kann ein durch die Fahrzeugquerkraft verursachtes 
Wankmoment kompensiert werden. 

Mit der vorliegenden Erfindung wird ein Verfahren bereit- 
gestellt, mit dem das Wankverhalten im Hinblick auf Ge- 
nauigkeit und die Reaktionsgeschwindigkeit verbessert 
wird. 
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Beschreibung 

Die Frfindung bclriffi ein Verfahren zur Becintlussung 
des Wank vcrha liens von Kraft fahrzeugen mil mindeslens 
drci Radcrn. 

Xwischen den aufdie Rader wirkenden Slabilisatoren und 
dem Fahrzcugaufbau oder zwischcn den Stabilisatorab- 
schnitlcn zwcier Rader einer Aehse ist dort jcwciJs mindc- 
siens ein Siellglicd angeordnei. Am Kraflfahr/eug wird der 
Lcnkradwinkel, die Fahrgeschwindigkcil, die Fahrzcug- 
querbeschleunigung und am Antriebsmolor mindeslens die 
Mol o rdrehzah I gc mcssc n . 

Aus deni Ixnkradwinkcl und der Fahrgeschwindigkcil 
wird die ihcorelischc Fahrzcugquerbcschleunigung bcrech- 
ncl. Aus der gemessencn oder der berechnctcn Querbe- 
sehleunigung, der Motordrehzahl und einer der G as ped ai- 
sle Hung proportion a len GroBe wird die Wankmomcnicnver- 
tcilung /.wisehen den Fahrzcugachsen errcchnct. Aus den 
Daten der Querbesehleunigung und der Wankmomcnlcnvcr- 
leilung werden die Stcliglicdkraflc ermittelt. Auf der Basis 
der Daien der jeweiligen Steligliedkrafle wird die Fncrgic- 
zufuhr /.u den cnlsprechenden Sicllglicdern gcslcucrt. 

1 {in derartiges Verfahren isl aus cinem Vorlrag bekannt: 
"Aklivc Roll-Stabilisation eine koslcngunslige Losung /.ur 
akliven Fah^wcrksrcgelu^g ,, gcliallen im TIaus der Technik 
e. V, Fssen 1993; Vcranslaliungsnummer T306330563. 
Dort wird ein akiives Fahrwerksyslem beschricben, das cine 
Vcrbcsserung der Fahrzeugqucrdynamik /.ur Aufgabc hat. 
Das Verfahren befaBl sich mil dem Rcduzicrcn der Fahr- 
zeugaufbaubewegung unler dem Hi n flu B einer am Schwcr- 
punkt angreifenden Qucrkrafi. 

lis benotigt am Kraft fahr/.cug fur jede Fahrzeugachsc ci- 
neu /.weigeteilten Slabilisalor. In der Tcilungsfuge des Sta- 
bilisators ist ein hydraulisches Stillglicd angeordnei, das die 
beiden Stabilisatorhalften gegeneinander lordieren kann. 
Das in den Slabilisator cingcleitctc Drehmomcnt wird ubcr 
die Slabilisalorsehenkcl an den jeweiligen Radlragcrn iibcr- 
tragen. Die Rcaklionskraftc werden am Fahrzcugaufbau ab- 
gcslulzt. Dadureh wirkt auf den l ; ahr/.eugaufbau ein Dreh- 
momcnt urn die Wankachsc. Mil dicscm Drehmomcnt kann 
cin durch die Fan rzcugquerk raft verursachles Wankmoincnt 
kompensiert werden. 

/.ur Slcuerung der Slellgliedcr werden /.urn eincn der 
Txnkradwinkcl und die Fahrgcschwindigkeit crfaBl, und 
daraus die auf den Fahrzcugaufbau wirkendc Querbesehleu- 
nigung bcrcchnel. Die Querbesehleunigung kann auch di- 
rckl gemcsscn werden. /.urn andcrcn werden die Drchzahl 
und der Drossclklappenwinkel des das Krafifahrzcug antrci- 
benden Verbrcnnungsmotors erfaBt. U. a, aus dicscn McB- 
wcrten wird die Zugkraftanderung b/.w. die Wankmomen- 
lenvcrtcilung ermillcll. Die Querbesehleunigung und die 
Wan kmomcntcnvertci lung bestimmen die Krafle die in den 
Sicllglicdern an den vcrschicdcncn Fahrzcugachsen zum 
Finsat/. kommcn. 

Der vorlicgcndcn Frlindung licgt dahcr das Problem zu- 
grunde, das Verfahren zur Bceinftussung des Wankverhal- 
lens im ITinblick auf. Genauigkcil und die Rcaktionsgc- 
schwindigkeil zu verbessern und univcrsellcr zu gcstalten. 

Das Problem wird mil den MerkmaJen des Haupian- 
spruchs gclost. 

Bci den i ncucn Verfahren werden mindeslens an zwei Ra- 
dcrn einer Aehse die Raddrchzahlcn gemessen, und aus den 
Raddrchzahlen wird die fiir die Berechnung der Querbe- 
sehleunigung noiwendige Fahrgeschwindigkeit ermiltelL. 
Die so crmittellc Querbesehleunigung wird im folgcndcn als 
ihcorelischc oder bercchneie Querbesehleunigung bczcich- 
nel. Am Antriebsmolor wird das Motormoment gemesscn 
oder aus motortypischen McBdalen und/odcr Kennfeldern 
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hcrgelcilcl, woraus dann in Verbindung mil den aktuellen 
Uberselzungsverhallnissen cin A nlriebs moment best i mint 
wird. Die ihcorelischc Querbesehleunigung wird mil cinem 
Schwellwert verglichen, wobci bis zum Frreichen des 
5 Sen well werts die Stellgliedcr nieht aktiv sind, wahrend bci 
cinem Ubcrschreiten des Schwellwerles die Din ere nz zwi- 
schcn der iheorclischen und einer gemessencn Querbe- 
sehleunigung ermillcll wird. AnschlicBcnd wird die Dille- 
renz mil cinem DitTerenzschwellwert vcrg lichen, wobci bis 
io zum Frreichen dieses Diffcrenzschwcllwcrtcs die bercch- 
neie Querbesehleunigung als akluellc Querbesehleunigung 
verwendet wird. wahrend bci cinem Ubcrschreiten des Dif- 
fcrenzschwcllwcrtcs die gemesscn c Querbesehleunigung als 
akluellc Querbesehleunigung definiert wird. 
is Fcrncr wird fiir cincn vorgegebenen, rcgularcn Fahrzu- 
standsbcrcich in Abhangigkcil von den Drchzahlen der 
Fahrzeu grader oder der mitllcren Drchzahl der Radpaarc 
cinzclncr Achscn, der aktuellen Querbesehleunigung und 
der Anderung des A nlriebs moments cine theorctische 
20 Wankmomcntcnvertcilung ermittelt. Die Drchzahlen der 
Achsen oder Rader, die akluellc Querbesehleunigung und 
die AnLriebsmomcntenanderung werden jeweils mit cnl- 
sprechenden Schwellwertcn verglichen, wobci bis zum Fr- 
reichen der Schwcllwertc die Ihcorelischc Wankmomenten- 
25 verLcilung als akluellc Wankiiioiiienicnverieilung verwendet 
wird, wahrend beim tJbcrschrcitcn von mindeslens zwei der 
gcnannlcn Schwcllwertc cine ncuc, akluellc Wankmomcn- 
icnvcrlcilung crrechncl wird. 

AbschlicBcnd werden die Stcllkraflc der Slellgliedcr als 
30 Funktionen der aktuellen Querbesehleunigung und der aktu- 
ellen Wankmomcntcnvertcilung crrechnel, in Signalc zur 
Ansleucrung der Slellgliedcr umgcsctzt und die Slellgliedcr 
mil Fncrgie zur Frzcugung der ermitlcllcn Krafle versorgt. 
Mil dem Verfahren wird cin Wankcn bci Kurvcnfahrlen 
V5 weitgehend vcrhindcrt. Fs crmoglichl durch cine variable 
Wan kmomcn ten vcrici lung bcispielswcisc zwischcn einer 
Vorder- und TTinterachsc cine positive Beeinflussung des 
l ; ahrverhaltens. Dazu werden die Slabilisatoren an der Vor- 
der- und der TTinicrachsc mil Hi lie von gccignelcn Sle llglie- 
40 dern vcrspanni. Als Slellgliedcr konnen in Verbindung mil 
cinzelncn Radaufhangungcn bcispielswcisc die aus der 
DF 196 47 300 Al bekannten Hydromotorcn vcrwcndel 
werden. Altcmaliv konnen auch pneumalische oder clekiro- 
mcchanischc Slellgliedcr verwendet werden. 
45 Fin Siellglicd kann auch zwischcn den beiden Ilalflcn ei- 
ncs U-Stabiiisators angcordncl sein. Isl das Siellglicd cin 
Schwenkmotor, so isl z. B. die rechle Stabilisalorhalfle am 
Stator angefianschi, wahrend die linkc Tlalftc Tcil des Ro- 
tors ist. Beide Ilalflcn konnen hydraulisch gegeneinander 
50 verdrcht und gcspcrrl werden. Fine weilgchcnde Fntkopp- 
lung der Slabilisatorhalftcn isl nioglich. 

Die Stellgliedcr konnen auch zwischen jeder Stabilisalor- 
halfle und dem Fahrzcugaufbau angcordnet sein, so daB die 
Kopplung der Stabilisalorhaiflen hydraulisch, pneumatisch 
55 oder eleklromcchanisch nachgcbildet wird. 

Bci einer Kurvcnfahrt wird zumindesi annahcrnd propor- 
tional zur Querbesehleunigung pro Achsc cine Kraft bzw. 
cin Moment aufgebaut, die einer Wankbewegung des Fahr- 
zeugaufbaus cnlgcgenwirkl, so daB das Fahrzeug nur ge- 
60 ringfugig wankt. Dazu wird aus mehrcren MeBgroBen und 
deren Auswertung eine Wankmomentcnverteilung berech- 
ncl. Die MeBgroBen werden imnier nur leilwcise ausgewer- 
tet und mil Schwellwertcn verglichen bzw. auf ihre Plausibi- 
litat uberpruft, um so beispiclsweise verrauschte MeBgroBen 
65 durch vcrglcichbarc, auf andcrcn MeBgroBen basicrende 
Berechnungswertc zu ersctzen. 

Ferner konnte die Wankmomentcnverteilung Liber einen 
beispielsweise durch den Fahrer von Hand zu betaiigenden 
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Schallcr bccinfluBl werden, um dem I-ahr/eug /.umindcst 
bcrcichswcisc /.wci vcrschicdcnc lahrcharaklcrislikcn /u 
vcrlcihcn. Durch dicscn Schallcr kann /wischcn cincm kom- 
fonablcn und cincm sport lichen Pahrvcrhalien gewahll wer- 
dcn. Bci cincr sport lichen liinsicllung rcagicrt das Kraflfahr- 5 
zcug agilcr. lis wcisi cin Fahrvcrhallcn mil cincr Uberstcucr- 
tendenz auf. Iin Cjcgcnsal/. hier/.u verhalt sich das 1 ; ahr/cug 
bci cincr komlbriahlcn liinslcllung mchr untcrslcucrnd. 

Wciicre liinzclhcilen dcr lirfindung ergeben sich aus dcr 
nacblblgcndcn Besehrcibung cincr in Ibnn cincs VluBdia- 10 
gramms schema! isch dargeslclllen A usfuh rungs form. Die 
] ; ormcI/.cichcn sind in cincr dem FluBdiagramm vorangc- 
slclltcn l'bnnclzcichen lisle crlautcrt. 

Die cinzigc Fig. 1 zcigi dieses FluBdiagramm. 

/ur Bcstimmung dcr Qucrbcschlcunigung werden dcr 15 
Lenkradwinkcl, die Drehzahlen dcr Fahrzcugradcr und die 
Qucrbcschlcunigung direkl cxlcr indircki gemcsscn. 

Dcr lenkradwinkcl licfcrl zusamnicn mil dcr Lcnkgclric- 
bcubcrscl/.ung die Fahrtrichtung b/.w. den Radius des mo- 
ment an abgefahrcnen KurvcnabschniUs. Anslellc des Lcnk- 20 
radwinkcls.konncn besonders bci Allradlcnkungcn auch 
die Radcinschlagc allcr gclcnklcn Rader gemcsscn werden. 

Die /.ur Bercchnung dcr Qucrbcschlcunigung notwendige 
Fahrgcschwindigkeil crgibl sich in dcr Rcgel u. a. aus dcr 
milllcrcn Fahrgcschwindigkeil dcr nichi angclriebenen 25 
Fahrzcugachsc. 

Die bcrcchnele Qucrbcschlcunigung cill dcr gemcssenen 
voraus und isi nichl so vcrrauschl wic die gemcssenc Qucr- 
bcschlcunigung. Sic ist daher besser /.ur Ansicuerung des 
Systems gecignct. 30 

Die bcrcchnele Qucrbcschlcunigung wird permanent mil. 
cincm Sc h we 11 we ri vcrglichcn, dcr alle Kurvcnfahrtcn, cin- 
schlicBlich dcr Iheorclischen Geradeausfahrtcn in Fabric n 
mil oder ohne Wankausglcich untcrtcill. Unlcrhalb des 
Schwcllwcrles, bci spiels wci sc bci Geradeausfahrt. isl das 35 
Syslcm dcaktivicrl. Die Slcllglicder sind nichl akliv. 

Wird dcr Schwellwcrt ubcrschritlen, wird die DilTercn/. 
/wischcn dcr bcrechnclen b/w. iheorclischen Qucrbcschlcu- 
nigung und dcr gemcssenen berechncl und mil cincm Difie- 
ren/sch well wen vcrg lichen. Bcidc Wcrte werden vor dem 40 
Vcrgicichen liefpaBgehlleil. Isl die Diflcrcnz groBcr als dcr 
Diffcrcn/schwellwert, so crfolgt cine glcilcndc Umschal- 
lung auf die gemcssenc Qucrbcschlcunigung. Lelzlcrc wird 
als aktuclle Qucrbcschlcunigung fur die wcilercn Bcrcch- 
nungen vcrwendcl. Das hat den Vortcil, daB bci auBcrge- 45 
wohnliehen Fahrzustandcn Fchlinlcrprciaiioncn dcr bcrech- 
nclen Qucrbeschlcunigungcn vennieden werden, wie bei- 
spiclswcise bcim Schlcudern des Fahrzcugs. Tlicrbci crgabc 
sich durch die unwillkurliche Gegcnlcnkrcaktion des F'ah- 
rers cin false her Qucrbcschlcunigungwcrt. 50 

Mil Tlilfe des Molonnoments, dcr Molordrch/.ahl, den 
milllcrcn Fahrgeschwindigkcilen dcr Achscn wird zusam- 
men mil dcr Wahl dcr Schalterslcllung des Komfort/Sport- 
schallers cine Wankmomcntcnverlcilung crslmaJs errechnel. 
linlsprcchcnd dieser crslberechnelen Wankmontcnicnvcrtci- 55 
lung werden die Slcllglicder vorcingcsiclll. Gleichzeitig 
wird die Antricbsmomcntcnanderung als I ; unktion dcr milt- 
lcrcn l ; ahrgeschwindigkcil der Antricbsachsc, des Motor- 
moments und der Motordreh/ahl crniiltcll. 

Die Fahrgcschwindigkeil, die. Anlriebsmonicntcnandc- 60 
rung und die aklucllc Qucrbcschlcunigung werden forllau- 
fend mil cntsprcchcnden vorgegebenen Schwcllwcrtcn vcr- 
glichcn. Werden im Ausfuhrungsbeispicl alle drci Schwcll- 
wenc ubcrschrilicn, so werden enisprechend der Hohcn dcr 
Schwcllwcrtuhcrschrcilungcn ncuc Wankmomcnlcnvcrtei- 65 
lunge n errechnel . Ansonstcn wird die erst bcrcchnele Wank- 
momcntc n vcrtci lung bci bchal len . 

Aus der aktucllcn Wankmomenlenvcrtcilung und dcr ak- 
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tuellcn Qucrbcschlcunigung werden die Siellgliedkrafie cr- 
miltell. Aus den SlcllglicdkraTl.cn werden Stcuersignalc gc- 
ncricrt. Liber die bcispiclswcise bci hydraulischcn Stell- 
glicdcrn die Vcnlilc /.ur Beaufschlagung dcr TTydromolo- 
ren gesleuerl odcr gercgell werden. 

In die Bercchnungcn der Siellgliedkrafie flicBcn neben 
den in Fig. 1 dargeslclllen HingangsgroBcn selbstversiand- 
lich alle notwendigen fahr/.eug- und slcllglicdlypischcn Da- 
ten cin. 

Formcl/cichcnlistc 

a y ,in4-ss Qucrbcschlcunigung, gemcsscn 
ay,ih«> Qucrbcschlcunigung, errechnel 
a y.aki Qucrbcschlcunigung, aklucll 

a y.th«),Sw Schwellwcrt fur die ihco. Qucrbcschlcunigung 
a y,akt t Sw Schwcllwcri. fur die aki. Qucrbeschleunigung 
Am Anlriebsmomcnt 
S|j< T-enkradwinkel 

Aa y DilTercn/. von thcorclischer und geincssencr Qucrbc- 
schlcunigung 

Aa v%Sw Schwcllwcri fur die QucrbcschleunigungsdilTercnz 
AAm Ant riebsmomenlcnanderung 

AA M< sw Schwellwcrt fur die Anlricbsmomcntenanderung 
l ; Akior,v,h Slellkrafl dcr Slcllglicder an der Vordcr- und ITin- 
lerachse 

M M Molormomcnl 
Mw.v Wankmoment, vorn 
M w .h Wankmoment, hi men 

Mw.v,o**Mw.h,o Wankmomenlenvcrtcilung, crslbcrechncl 

Mw.^nen^Mw.h.ncu Wankmoincntenvcrieilung, ncu 

Mw.v,aki^Mw,h,aki Wankmoincnlcn vericilung, aklucll 

n M Motordreh/ahl 

n R Drch/ahlen dcr l ahr/eugriidcr 

v () T ; ah r/.e uggesch wi ndi g kei l 

v 0 ,sw Schwcllwcri dcr Fahrzeuggcschwindigkeil 

Palenlanspruche 

1 . Vcrfahrcn /.ur Becinflussung des Wank verhalt ens in 
Kraft fahrzeugen mil niindeslens drci Radcrn, 

- wobci /wischcn den auf die Rader wirkenden 
Slabilisalorcn und dem Hah r/.e ugaufbau odcr /wi- 
schcn den Stabilisalorabschniltcn /wcicr Rader 
cincr Achsc jeweils mindestens cin Stellglied an- 
geordnct isl, 

- wobci am Kraft fahr/cug dcr Lenkradwinkcl 
(olr)* die Hahrgcschwindigkcit (v 0 ), die Fahr- 
/cugqucrbcschlcunigung (a y ) und am Anlricbs- 
molor niindeslens die Molordrch/ahl (n M ) gemcs- 
scn wird, 

- wobci aus dem Lenkradwinkcl (8j_r) und dcr 
Fahrgcschwindigkcil (v 0 ) die ihcoretischc Fahr- 
/cugquerbcschlcunigung (a vuhco ) berechncl wird, 

- wobci aus der gemesscnen (a >;ine?s ) cxler dcr be- 
rcchncten Qucrbcschlcunigung (a y lhco ), dcr Mo- 
lordrch/ahl (n M ) und cincr dcr Gaspcdalstcllung 
proportional cn GrofSc einc Wankmomenlenvcrtci- 
lung (Mw'v^^h) errechnel wird, 

- wobei aus den Dalen der Qucrbcschlcunigung 
{ay,mess oder a y4hco ) und der Wankmomenlenvcr- 
tcilung (M W)V ^Mw,h) die Siellgliedkrafie ermit- 
tcll werden und 

- wobei auf dcr Basis dcr Datcn der jeweiligen 
Slellgiicdkraftc (F Aklor ) die Encrgiczufuhr zu den 
Stcllglicdern gesleuerl wird, 

dadurch gckcnn/xiclinct, 

- daB niindeslens an zwei Radern einer Achse die 
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Raddrch/.ahlcn (n R ) gcmcsscn wcrdcn und aus 
den Raddrchzahlen (n R ) die fur die licrcchnung 
dor Qucrbeschleunigung (a >%thco ) nolwendige 
Fahrgcschwindigkcil (v n ) bcrcchncl wird, 

daB ant Anlricbsmotor das Molormomcn! (M M ) 5 
gemessen oder aus molortypischen MeBdalcn 
und/oder Kennfcldcrn und daraus cin Antricbs- 
monicnt (A M ) aufdic angctricbencn Radcrcrniit- 
tcli wird, 

daB die bcrechnele Qucrbeschleunigung 10 
(ay.Uico) mil cincni Sehwcllwcrt (a >%lh co,sw) vergli- 
chen wird, wobei bis /.um Frrcichen des S eh we II- 
wertes (a y>thtMvSw ) die Slcllgliedcr nichl akliv sind, 
wahrend bei eincm Ubcrschrcilen des Schwcll- 
wertes (a ytlhcivS w) die DiOerenz (Aa v ) zwischen dcr 15 
berechnelcn (a y , t hco) und dcr gcmcsscncn Qucrbe- 
schleunigung (a v , m ess) ermiiieli wird, 

daB die DitTcrcnz (Aa y ) mil cincrii DilTcren/.- 
sehwcllwerl (Aa vSw ) verglichen wird, wobei bis 
/.urn Frrcichen des DifTercnzschwellwerlcs 20 
(Aa >% sw) die bcrcchnctc Qucrbeschleunigung 
(ay,th«>) als akluc,ic Qucrbeschleunigung (a v . akl ) 
verwendcl wird, wahrend bei cineni tJbcrschrci- 
icn des DilTerenzschwcllwcrlcs (Aa >vS w) die gc- 
iiiessene Qucrbeschleunigung (a y . in css) al s akluellc 25 
Qucrbeschleunigung (a y>akl ) definiert wird, 

daB fur einen vorgegebenen, regularen Fahrzu- 

slandsbcrcich in Abhangigkcil von den Drch/ah- 

lcn (n R ) dcr Fahr/cugrader oder dcr Radpaare ein- 

zclncr Achscn, dcr akluellen Qucrbeschleunigung 30 

(a v ,aki) und der Andcrung (A Am) des Anlriebsmo- 

nicnts (A M ) cine Wankniomcntcnvertcilung 

(Mw,v^Mw,h,o) erniillell wird, 

daB die Drchzahlcn (n R ) der Achscn oder Rii- 

der, die akluellc Qucrbeschleunigung (a y ^ t ) und IS 

die Aniriebsnionienlenanderung (AA M ) jewcils 

mil cnlsprechcndcn Sehwcllwcrt en (vo,sw-; 

ay,aki,sw- AA M( sw) verglichen wcrdcn, wobei bis 

/.um Dbcrschreilcn der Schwellweric (v 0 ,sw; 

a y .aki,Sw; AA M , Sw ) die crsl bcrechnele Wankmo- 40 

mcntcnvcrteilung (Mw,v,o«-*Mw T h,o) als akluellc 

Wan k momc n l c n vc rtei 1 ung (M w, v ,aki ** 'M w,h,aki) 

verwendcl wird, wahrend nach deni Ubcrschrcilen 

der gcnannlen Schwellweric (v 0t sw^ a y ,aki.Swi 

AA M>Sw ) cine neuc, akluellc Wankmoincnienver- 45 

tcilung (M\v, v ,ncu^M\V,h,ncu = M\v,v,aJa^M W ,h,akt) 

errcchncl wird und 

daB die Slcllkraflc (F Aklor , v . h ) dcr Slcllgliedcr als 
Funklioncn dcr akluellen Qucrbeschleunigung 
(a y ,aki) und der akluellen Wankmornenlenvcrlei- 50 
lung (M w ,v,akt~Mw,hAkt) errcchncl wcrden. 

2. Vcrfahren gcmaB Anspruch 1, dadurch gckcnn : 
zcichnel, daB zur Bcrechnung dcr Wankinoincnicnver- 
leilung cin manucll bclaligbarcr Schahcr abgefragt 
wird, dcr die Wahl zwischen cineni Bercchnungsnio- 55 
dus fur komforlablcn oder sportiichen Fahrslil ennog- 
licht. 

3. Vcrfahren gcmaB Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zcichncL daB die Slcllglieder Hydromoloren sind. 
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